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With the rapid development of urbanization, the problem of city transportation is 
becoming bigger and bigger to each city in China. More and more phenomenon 
indicates that the taffic jams usually take place in the city intersections. This 
dissertation takes a single intersection as research object because China’s 
transportation control systems are predominant by single-intersection control. 
 In order to decrease the average length of queues in a single intersection, this 
dissertation designed severial self-adaptive fuzzy controllers by using the intelligent 
control technologies which combined with Fuzzy Control(FC) and Genetic 
Algorithm(GA).  
The main contents of this dissertation include: 
Firstly, the main control parameters, the performance indexes, the meaning of 
single-intersection control and its traditonal methods were explained detailedly. 
Secondly, a multiphase classical FC which aimed on decreasing the average length 
of queues was introduced. 
Thirdly, a multiphase two-stage FC was proposed to overcome some drawbacks of 
classical FC. Not only the fuzzy rules can be acquired easily,  but also its numbers 
can be decreased effectively. The phasic order also can be optimized at the same time. 
Fourthly, a multiphase FC based on GA was designed to overcome some drawbacks 
of classical FC. This part includes: the design of a new GA which inquired a learning 
process which can effectively overcome the drawbacks of “early maturing” and bad 
globle convergency of classical GA; The optimization of fuzzy rules’ adjusting 
numbers by using the new GA. 
Fifthly, all the controllers were simulated by MATLAB and comparison research 
was fufilled under different transportation enverionments. The results showed the 
superiority of two-stage FC and FC based on new GA. 
In the end, summarized the whole work and pointed out the directions of further 
research. 
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，如表 1-1 所示。 
 
表 1-1 道路与车辆的对比特性 
      道     路          车      辆         
一般由国家和地方政府统一投资，投 个人或企业单位投资，投资单位多元 
资单位单一化，受投资单位和国家财 化，不好限制，有可能大量投资       
力限制，道路建设投资额不可能很大 
论证、审查、批准非常严格，周期长 购买手续简单，周期短         
道路建设受土地利用、原材料、施工 购买车辆受货源和经济力量的限制    
力量和经济力量的制约 





























































































































表 1-2 城市交通控制的发展状况 
形式 年份  国别  城   市   名     称       路口 周期  检测器   方式 
    1868  英国   伦 敦     燃汽色灯        1     ─    ─       ─     
点  1913  美国  克利夫兰   电力色灯        1     ─    ─       ─     
1926  英国   各城市   单定点周期        1    定     ─     自动  
控                        自动信号机                               
    1928  美国  各城市  感应式手动信号机   1    定   气压式   自动  
    1917  美国   盐湖城 手控干道协调控制   6    定     ─     人工  
线  1922  美国   休斯敦  电子计时干道     12    定     ─     电动  
                           协调控制                                 
控  1928  美国   各城市   步进式定时      多    变     ─     电动  
                         干道协调控制                               
    1952  美国   丹 佛    模拟计算机      多    变    气压式  计算机  
                        交通信号控制系统                       
面  1963 加拿大 多伦多 数字计算机集中协   多    变    电磁式  计算机  
                        调感应控制系统                              
    1968  英国   各城市   TRANSY 系统     多    变  环形线圈  计算机  
    1982 澳大利亚 悉 尼    SCATS 系统     多    变  环形线圈  计算机                
  1980  英国   各城市   SCOOT  系统     多    变  环形线圈  计算机 
1985 意大利  都 灵  SPOT/UTOPIA系统   多    变  环形线圈  计算机 
    1989  法国  图卢兹    PRODYN 系统     多    变  环形线圈  计算机 
控  1995  德国   科 隆    MOTION 系统     多    变  环形线圈  计算机 
    1996  美国  新泽西    OPAC   系统     多    变  环形线圈  计算机 
    1996  美国  凤凰城    RHODES 系统     多    变  环形线圈  计算机 
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